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Université d’EL-OUED                                                                        Département de Génie Electrique 

Niveau : 2MC                                                                                Module : Techniques de l'Intelligence  

Date :   19/01/2022                                                                                     Artificielle  

Durée : 1h                                               
                                                                                                    

Examen de S1 

Questions : 

1. Définir la logique floue.  

La logique floue est une extension de la logique booléenne créée par le professeur ZADEH en 1965 en se 

basant sur sa théorie mathématique des ensembles flous. 

2. Citer les opérateurs flous et donner leurs équations.  

Le complément  

L’intersection  

L’union  

3. Quelle est l’instruction de MATLAB pour ouvrir la fenêtre de la logique floue « FIS editor ». 

>> fuzzy 

4. Donner une définition d’un réseau de neurone artificiel. 

Un RNA est un ensemble de neurones reliés entre eux avec une topologie spécifique d’interconnexions et 
une loi appropriée d’apprentissage pour adapter les poids de connexions. 

5. Quelles sont les variables modifiées pendant l'apprentissage? 

Les poids de connexions. 

Exercice : 

Soit un système de contrôle par logique floue d’un ventilateur de maison, ayant 2 entrées : « température, x, 

et humidité, y, » et  une sortie « vitesse, z,». Où :  

 La variable x (température (°)) a 3 ensembles flous triangulaires: Faible[10 13 16],         

Moyenne[13 17 21] et Elevée[18 21 24].   

 La variable y (humidité (%)) a 2 ensembles flous triangulaires: Sec[50 65 85] et                  

Humide[70 85 100].   

 La variable z (vitesse (%)) a 3 ensembles flous triangulaires: Lente [0 20 40], Moyenne[20 45 70] et 

Rapide[50 75 100].   

1. Tracez les fonctions d’appartenance des entrées et de sortie. 
 

 

 

 

 

 

 

 

2. Donnez les règles floues possibles (Si …. Alors): 

 

  
  

10       13      16 17  18    21      24   x(°) 

1 

Température 

Faible     Moyenne   Elevée 

 

  
  

50         65  70    80 85      100   y(%) 

1 

Humidité 

        Sec       Humide 

 

  
  

 0        20       40 45 50   70 75     100   z(%) 

1 

Vitesse 

Lente     Moyenne   Rapide 
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- Si "Température" est Faible et "Humidité" est Sec Alors "Vitesse" est Lente. 

- Si "Température" est Faible et "Humidité" est Humide Alors "Vitesse" est Lent. 

- Si "Température" est Moyenne et "Humidité" est Sec Alors "Vitesse" est Moyenne. 

- Si "Température" est Moyenne et "Humidité" est Humide Alors "Vitesse" est Moyenne. 

- Si "Température" est Elevée et "Humidité" est Sec Alors "Vitesse" est Rapide. 

- Si "Température" est Elevée et "Humidité" est Humide Alors "Vitesse" est Rapide. 

 

3. On prend : température x =14° et humidité y = 80%. 

Où :Faible = 0.65 et Moyenne = 0.25 et Sec = 0.33 et Humide = 0.65 

- Calculez : 

Elevé = 0 

Faible Sec = min[0.65, 0.33] = 0.33 

Moyenne Humide = min[0.25, 0.65] = 0.25 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 بالتوفيق والنجاح
Barème : Questions : (1). (01 pts), (2). (3 pts), (3). (01 pts), (4). (01 pts), (5). (01 pts),  Exercice : (1). (04.5 pts), (2). 

(04.5 pts), (3). (04 pts). 
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 Questions de cours (8 pts)   
1. L'association en série de deux ventilateurs identiques donne: 

(a) une pression doublée □ (b) un débit doublé □ (c) la même pression statique □(d) le même débit □ 
2. Dans les ventilateurs radiaux l'air est:    

(a) aspiré parallèlement à l'axe de rotation □ (b) aspiré et pulsé perpendiculairement a l'axe de 

rotation □ (c) aspiré parallèlement et pulsé perpendiculairement à l'axe □ (d) aspirés et pulsé 

parallèlement à l'axe de rotation □ 
3. La position des utilisateurs d’un ascenseur peut être obtenue par:   

(a) bouton d’envoi □ (b) capteur de position □(c) bouton d’appel □ (d) fins de course □ 
4. Dans la méthode de "régulation par dérivation" d'un compresseur,  l'air arrivant au PRV est:   

(a) refroidi puis réinjecté  □ (b) stocké  □(c) dégagé à l'atmosphère (d) chauffé puis réinjecté □ 
5. Le variateur de vitesse pour un système de compression assure: 

(a) minimum perte de gaz comprimé (b) haute pression □(c) consommation minimale d’énergie □   

(d) une vitesse de rotation minimale □ 
6.  Pour un ascenseur, la clé de déverrouillage sert à: 

(a) démarrage du moteur □ (b) ouvrir la porte palière□ (c)arrêt du moteur□ (d) arrêt d'urgence □    
 7. Les boutons d'envoi d'un ascenseur sont installés à :  

(a) l'intérieur de la cabine □(b) premier étage □ (c) machineries □ (d) portes palières □  
8. La pèse-charge dans un ascenseur est: 

 (a) un indicateur de la charge nominale □ (b) une alarme de surcharge □ (c) l’alimentation électrique 

nécessaire  (d) le poids de la cabine vide□ 

Exercice:(5.5pts + 6.5 pts) le diagramme Ladder pour  Les  GRAFCET 1 et 2 suivants : 
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1. GRAFCET 1: 
 
Les équations d’évolution : 
 Xଵ = Xଷ. Xଶ. Eଶ. Eଷ+. Xଶ. Xଷതതതതതതതത. Xଵ + init                                                                                                                                                                                                                                   Xଶ = Xଵ. Eଵ + Xଵതതത. Xଶ Xଷ = Xଵ. Eଵ +. XସEଶതതത + (Xଵ + Xସതതതതതതതതതത)Xଷ Xସ = Xଷ. EଶEଷതതത + Xଷതതത. Xସ 

 

Adressage: 
 

X1 X2 X3 X4 E1 E2 E3 S1 S2 S3 

M0.1 M0.2 M0.3 M0.4 I0.1 I0.2 I03 Q0.1 Q0.2 Q0.3 

 

Le diagramme Ladder 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2.  GRAFCET 2: 
 
Les équations d’évolution : 
 Xଵ = X. d+. Xଶ.തതതത Xଵ + init          

 Xଶ = Xଵ. dcy+. (Xଷ + Xସ)തതതതതതതതതതത. Xଶ          Xଷ = Xଶ. aଵ + Xହ.തതതത Xଷ       Xସ = Xଶ. aଶ + Xହ.തതതത Xସ       Xହ = Xଷ. bଵ + Xସ. bଶ + X.തതതത Xହ       X = X଼. a + X.തതതത X + init       

  

 

 

X଼ = X. d+. X .തതതത X଼ 
X = Xହ. X. c + Xଵ . X଼തതതതതതതത . X      

 









Examen du module : Commande non lineaire (Master II: CE 25/01/2022) 

-جـامـعـة الشهيد حمة لخضر  

الـوادي   

 كلية التكنولوجيا

                                                                           Nom:                                   G:                                                                                        Durée:1H          قسم الهندسة الكهربائية

Note :∫ sin 𝜃4 𝑑𝜃𝑏𝑎 = (− cos 𝜃 𝑠𝑖𝑛 𝜃3 /4 + 3/4 (θ2 − sin 2𝜃) )| 𝑎𝑏 

 

EXO I) (8pts)   Soit le système qui est décrit par les équations différentielles suivantes : 𝒅𝒙𝟏𝒅𝒕 = −𝒙𝟏(𝒕 − 𝝉) − 𝑲𝟏𝒙𝟐(𝒕)    et      
𝒅𝒙𝟐𝒅𝒕 = −𝟑𝒙𝟐(𝒕) + 𝑲𝟐𝒙𝟏(𝒕 − 𝝉) − 𝒉(𝒙𝟐(𝒕))   . 

Tel que l’élément non linéaire est donné par  

 𝒉(𝒙𝟐(𝒕)) = { 𝒙𝟐(𝒕)𝟑                  𝒔𝒊 − ∆ ≤ 𝒙𝟐(𝒕) ≤ ∆𝑴𝟎 ∗ 𝒔𝒊𝒈𝒏(𝒙𝟐(𝒕))   𝒔𝒊   𝒙𝟐(𝒕) >  ∆ 𝒐𝒖 𝒙𝟐(𝒕) < − ∆ 

1) Trouver un schéma fonctionnel correspond au système ci-dessus contenant les non 

linéarités. 

2) Réduire le schéma fonctionnel trouvé précédemment sous une forme standard en 

déterminant la partie 𝑳(𝒑)  et la transmittance equivalente N(𝑬𝟎) pour  𝝉𝝎𝟎 = 𝝅𝟒   en 

utilisant la méthode du premier harmonique. 

3) Trouver les conditions nécessaires en fonction des paramètres pour qu’un cycle limite 
puisse exister si on désire une amplitude  𝑬𝟎 = 𝟏𝟎 et une fréquence 𝝎𝟎 = 𝟑𝟎.  

 

 

 

 

EXO II(12pts) : Soit le système dynamique qui est décrit par les équations différentielles non 

linéaires suivantes : 𝒅𝒙𝟏𝒅𝒕 = −𝟐𝒙𝟏(𝒕) + 𝟓𝒙𝟐(𝒕)𝒙𝟑(𝒕) + 𝟑𝒖𝟏(𝒕) + 𝟐𝒙𝟐(𝒕)𝒖𝟐(𝒕) 

 
 𝒅𝒙𝟐𝒅𝒕 = −𝟑𝒙𝟑(𝒕) − 𝒙𝟐(𝒕) − 𝟓𝒙𝟏(𝒕)𝒙𝟑(𝒕) + 𝒙𝟏(𝒕)𝒖𝟏(𝒕) + 𝟓𝒖𝟐(𝒕) 

et       
𝒅𝒙𝟑𝒅𝒕 = −𝒙𝟑(𝒕) − 𝒙𝟐(𝒕) − 𝑪𝒓(𝒕) 

Développer un régulateur pour ce système en se basant sur la théorie de la commande du mode 

glissant si on désire les sorties suivantes 𝒚𝟏(𝒕) = 𝒙𝟏(𝒕)  𝒆𝒕 𝒚𝟐(𝒕) = 𝒙𝟑(𝒕)  pour les références 

désirées 𝑦1𝑟(𝑡) = 5  𝑒𝑡 𝑦2𝑟(𝑡) = 300, respectivement si 𝑪𝒓(𝒕) = 𝟓 + 𝟐𝒔𝒊𝒏(𝟑𝒕) et déterminer 

les dégrées relatifs, les surfaces et les commandes équivalentes et discontinues. 
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